Abstract: A state feedback controller with integration of output error is proposed for way-point tracking of an AUV (Autonomous Underwater Vehicle). For the steering control on the XY plane, the proposed controller uses three state variables (sway velocity, yaw rate, heading angle) and the integral of the steering error, and for the depth control on the XZ plane, it uses four state variables (pitch rate, depth, pitch angle) and the integral of the depth error. From the simulation using Matlab/Simulink, we verify that the performance of the proposed controller is satisfactory within an error range of 1m from the target way-point for arbitrarily chosen sets of consecutive way-points.
.
기호체계 •
 : surge velocity ().
 : sway velocity ().
 : heave velocity ().
 : roll angle (rad).
 : pitch angle (rad).
 : heading angle (rad).
 : depth (m).
 : roll rate (rad/s).
 : pitch rate (rad/s).
 : yaw rate (rad/s).
깊이 제어를 위한 제어기 설계 2.
무인잠수정의 수직면 운동에서의 상태 변수 다음과 같이 정의한다.
적분 상태 궤환 제어기의 상태방정식은 에서 사용 [11, 12] 된 상수 값을 사용하여 식 로 나타낼 수 있다 (4) .
. 
수평면 제어를 위한 제어기 설계 3.
무인잠수정의 수평면 운동에서의 상태 변수를 다음 식 과 같이 정의한다 (7) .
, (b)  각도 그래프. • 정의
이전 목표 방향 target_old :
현재 목표 방향 target_angle :
• 알고리즘 
